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Adapdve methods for control systems with unknown parameters have tten
minutely studied郡′here minimum phase condition is imposed on contro■ed systems
This condition restricts the appHcab?ty of ad tive control theory,
In this paper, a new generalized adaptive control is proposed lvhere the reference
model consists of desired numerator and denoHlinator polyno■lials and the numerator
polynonlial of the control system lt sllould be noted that the coefficients of the
numerator polynonlial of the control system are not kno、v  in advance and the
reference rnodel includes unknoMIn parameters Therefore,a new adiusting parameter
is necessary to match the ciosed loop gain with the required one
This paper also presents the classification Of the design methods according to the
degrees of contr01ler polynomials and the form of the inner ioop reference modeis.


































Ry=Pu                (1)
P:モニ ック多項式,deg P=n,deg R=m<n′










KdR〕'Ry= Pd u"      (3)
Pll R.':モニ ック安定多IFt式,






聖    ⑭
から求まるものである。
[3]適応 レギュレータ (適応極配置):
PJy=0,                 (5)
PJ:モニ ック安定多項式,deI P l=nd,
すなわち、出力yを希望の特性で0に漸近させることで
ある。
ここに、 [2]でRilとすると il〕となり、 「2]
でRd'=0またはKl=K14=0とすると [31となる。






































































deg T=ρ,deg Q=ρ―n―d,deg B=n+d-1,
deg G=ρ―n+m一d,deg D=d,







T  RlV=雨°百 Vh
ただし、deBG D Pd―degT Rd≧0より,




















dOFノゝ = n -1, dcg i3   n l d   i,
deBG D i n+d,            (I14)
また、deg(】DQl degT BIilより























































deg T:=deg Q:=ρ!,de BI(ρt,   (110)
である。(15),(18)式から









deg T=ρ=2n―m tt d-1l de=Q=n―m-1,
deE(|=n-1,deg A=n-2,
deg B=deg(〕D=n+d-1,       (112)













































loop adaptive control system
以下では、n=21m=1,d=1としたときの例題を
示す。ただ し、P i 2Btt plz tt pと、R‐rOz,ri
とお く。














1｀ 1‐密+t11,Qド=z+q ll,13 t i(1li tiぃ
および、nJ=2,ml-1従って









(z tt qllX rJoz l r‖1)
と表される。
《方法1-1):ここで、Tiz上(| z・ すなわち,
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t,=t2=ta=0および、 g。=1,gi=0とする














































ti=pむ1+di t,=p dld+p.2, ta=pa?d,
および、g。=r.。, gl=r dlとお くと、
v十 gOz=+Flz tt ge















(r.。z!+r.lz「r〕ど)    aoz l』1°









tti p.11d, tti pBId tt pat,
l pJ命
t., p.=d lp.., t4
























































t li)(z2+p Jlz+p d2)

























aoz tt al+                   u
rJoz 2+r di Z+r。2
(q12~t!2)(Z9+pむiZ2+pJ?z+p d3)
TI   BIPlVt=¬面二un+Q:Rど'y,
ここに、任意のモニ ック安定多項式Tlにたい して、
TI=Q:一KRBI,deBT I=deg Q I=ρl,












*MO:相対次数=degG D―deg B=0のときl ρ一n
in+d-1より
deg T=ρ2n+d-1,deg Q=deB c=n-1,
deg B=degG D=nキd-1, (2-12)
また、degQ l R d'一deg B!Pむ=0より
deg T!=degQ l=ρl,deB B I=ρl―n.+md'(213)
*Ml:相対次数=degG D―deg B=Iのとき,ρ―n
=n+dより
deg T=ρ2n+d, deg Q=deg C=n,
deg B=n+d-1,degG D=n+d,   (2-14)



















(22+t ilz+q!2X rdo22+r di Z+r d2)
十













T=QDP―BR,A tt G―Q (2-3)
deg T=ρ, deg Q=deg G=ρ―n―d, deg D= ,
deg B=n+d-1,deg A=ρ―n―d-1,
Q, G:モニ ック,            (24)
とおくと(22)式は
KGDRTy=KGDRv, y= T V'  (25)
となる。さらに、
T  Rと'V=GD・〒Vh      (26)
ただし、degG D PJ―degT RJ'≧0より,
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卜     光




KRBI     BIPJVl=~ Ti V Itt u、十TIRd'y,(2‐21)













































































PI=2・+,1lZ 2+p H2Z+p.1, Rd'=z+rl'
とおくと(210)式より、
t!】=q:!―K rObiO, t i2=(l12~Kr〕b iO,
が制約 となる。結局、制御器は、
K(z4+t l tt 3+t2z2+toz+t4)
(z+gXz+d)
(z+rd')
(Z Btt pむiZ?+p」2Z+p da)
十 一― ― u+
bOz2+biz+b2










Z    z(z tt d)
Kbl。(rOz tt ri)Vi=~22+tttztttw VI+u。
y,
b iO(z3+p」Iz2+p d2Z+p d3)
(z2+t ilz+ti2X z+rdつ
となり、さらに











2+tw V Itt u J
+    h
となり、さらに、
a)t ll=ql:, t i2=〔112,(b io=0)、
従ってvI=ud、
b)d=0従って t4iO, be=0、
c)t il=q ll,t:ど=q le,および、d=0
とすると、制御器はそれぞれよ りMl単な形となる。
<例題2*Ml>::deg l｀=ρ=5,deg Q=deg(】2,
deg B=2, de=D=1 より









rob。一(d tt p l)qI―q?=p2+d pl_t2
ribO+rOb:―(d pltt p a)(11-(dキpl)(12
=dp?―tB








Qi=zg+q l12'+(lll Z tt q 13, B!=b10,
および、
PJ=zl+,1lz a+p.2Z2+pむ●Z tt p 14,
Rl'三z2+rlドZ+rlをす
とお くと(210)式より、
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b:。(z4+p.Iz3+pl,z?キ13Z+p a4)K(zう+tizl+t2多°+t8Z2+t4Z+t3)
(z4+p di z。キpd22 2+p.sz tt p。4)
(z2+rdドZ+rむ2.)°
(z2+giz+g2)(2+d)Vi
acz+al    boz2+biz+b2











Kz3(z2+r dl'z tt rd2り
(z4+pむ:Z°キp d2Z 2+p」3 Z tt p d4)
i    aoz+al  boz2+blz+b2
・(2+d)VI+ z2 u+zっ( +d)
Kbl。(rOz+rl)
zg+t ilz2+t122+ti。v:+u」
+bl。(z4+pェ:zg+pむ2Z2+p j3z tt p.1光(z3+tilz2+t i2Z+t ta)
1
(22+r」1'z tt r d2')
となり、さらに






ti=p Jl+d, tz=pむ2+pむldi t3=p d3+pむ2 ,
t4=pむ4+p13d, tS=pむ4d,および、gl=r dl',
g2=r dP',とお くと






(z Ztt r ll.z+r.2')
とな り、さらに、



















*MO:相対次数=degC D一deg B=0のとき, n.―n
in+d-1より
deg P l=nl=2n+d-1, deE Q工degG i n-1,
deB B=n+d-1,de=A=n-2,     (35)
*Ml:相対次数=deg(】D―deg B=Iのとき, ρ―n=
n+dより
deg P d=n.=″n+d,deg Q=deg 6=n,























バックを施す 2重フィー ドバ ック系の設計方法である。











はサンプ リング時間に依存 してお り、注意が必要である。
一方、1刊御器の相対次数に関 しても、アルゴリズムの計
算」寺問がサ ンプ リング時間と比較 して充分短い場合には、
相対次数0の制御器を用いた方が良いのも当然である。
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